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では，事前に作成した顔表面モデルを形状フイッテイングすることで計測する手法を提案する．また，ステ
レオカメラの前で顔を左右に振るだけで容易に３次元顔表面モデルを作成する手法を提案する．これは，３
次元形状を距離の最小化によって位置合わせを行うICPアルゴリズムに基づいている．マネキンとターンテ
ーブルを用いた検証実験では,誤差が回転角度で1dcg以内,並進移動量で1ｍｍ以内であることを確認した５
さらに，実際の車両に搭載して運転中のドライバの頭部位置姿勢計測を行い，実環境下での動作に問題がな
いことを確認した．
第５章では，まず眼球中心位置の推定手法について述べる．既存の眼球中心位置の推定手法では，まずカ
メラ座標系において３次元位置が既知の指標を注視し，このときの虹彩中心位置と指標位置を通る３次元ベ
クトルを視線とする．これを複数の指標について解析し，それぞれに得られた視線ベクトルの交点を眼球中
心位置として決定する．既存の手法では，指標がいくつか示された指標板を用いてこの処理を行うが，用い
る指標板のサイズが大きく車内に常設が困難である，ユーザーが処理を行うたびに設置する場合には精度が
確保できない可能性が高い,処理に煩わしさを感じてしまうなどの問題がある．本報ではこの問題に対し,１
点を注視したまま頭部を動かすことで眼球中心位置を推定する手法を提案する．提案手法では，補助装置を
必要としない推定手法を確立することができ，自動車内などのスペースが限られた空間においても処理を行
うことが可能である．続いて，虹彩中心位置の解析手法について述べる．虹彩中心位置の解析手法について
は，ステレオビジョンにより３次元計測が可能であることを利用し，解剖学データから得られる眼裂幅や虹
彩直径など解析対象の実寸法を用いた解析手法を提案する．また，虹彩中心を推定する際にまぶたによる隠蔽の影響を受けないよう，虹彩の垂直エッジのみを抽出して虹彩輪郭の楕円近似を行う．その結果，画像上
において画素単位のばらつきで虹彩中心位置を解析することができた．また，ステレオ解析により３次元位置を解析した際には，ミリメートルオーダーでの解析が可能であることを確認した．最後に，これらの処理
結果の妥当性を判断するために，室内で注視点推定実験を行った．その結果，これらを組み合わせることに
より注視位置をL3deg程度の誤差で推定することが可能であることを確認した．これは,約30ｍ先において
注視位置誤差が理論値で0.68ｍ程度であることとなり，構築システムが注視物体特定に必要な能力を持って
いるといえる．また，眼球中心位置の推定や虹彩中心位置解析の結果が妥当であることも判断できる．ただ
し，下方を注視した際には画像上で眼の占める大きさが小さくなってしまう，光量が不足して虹彩と強膜と
の境界が不明瞭となるなどの問題により虹彩エッジがうまく抽出できない場合があった．このようなシーン
に対する処理のロバスト性向上が今後の課題である軒
最後に’第６章で結論と今後の課題について述べる．本研究では，自動車での運用を前提としたＦライバの注視点推定システムの開発を行った．また，本報の内容は以下のようにまとめられる．
１.ステレオ解析とオプテイカルフロー解析により白車両の運動解析を行い，計測が非常に困難とされて
いる車両横すべり角を計測する手法を示した．
２.経年変化によるカメラ間の位置姿勢変化を自動で補正する手法を提案した．
０.頭部を左右に振る動作のみで顔表面の３次元モデルを作成し，形状フイッテイングにより頭部位置姿勢を計測する手法を提案した．
４．１点を注視したまま頭部を動かすだけで眼球中心位置を推定する手法，人体寸法データや解剖学デー
タに基づいた虹彩中心位置の解析手法をそれぞれ提案した．
５.検証実験により，提案手法が約L3degの誤差で注視点推定を得ることができることを確認した‘今後の発展として，他センサの認識結果とのフュージョンを行うモジュール，注視点推定結果からどの情報を認識しているかを確率的に判断するモジュールなどの構築が挙げられる．また，全体的に処理の最適化や高速化，ロバスト性の向上などが課題である．
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